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I. Introduction 
De nos jours, qui pourrait se passer de son téléphone portable, de son ordinateur, d’internet ou 
encore de robots de cuisine ? On ne peut nier que l’entrée des ordinateurs au sein des maisons 
et l’évolution des technologies ont bouleversé en quelques décennies notre façon de vivre, de 
travailler, d’apprendre et de penser.  
Seymour Papert (1981) rapportait les craintes d’une tendance critique par rapport aux 
ordinateurs : impact sur la santé mentale des individus comme la mécanisation de la pensée et 
la baisse des relations humaines, et apparition d’espions politiques. Ces craintes sont toujours 
d’actualité dans la littérature, le cinéma et les reportages, relatant ainsi les effets négatifs qu’une 
utilisation extrême de ces objets technologiques peuvent engendrer. Pourtant, Papert (1981) 
voyait les ordinateurs d’un œil plus optimiste et pensait aux possibilités qu’ils offraient dans le 
monde de l’éducation, notamment un droit à l’erreur durant l’apprentissage. C’est ainsi qu’à 
partir des années 70 nous retrouvons dans les écoles le robot Tortue (Baumberger & Chevalier, 
2015) à programmer via un ordinateur et le langage LOGO. 
Durant mon premier stage au sein de la Haute école pédagogique du canton de Vaud (HEP-
VD), j’ai eu la chance de découvrir une OCOM de robotique. Des robots Thymio II et LEGO 
mindstorms NXT étaient utilisés respectivement au premier et deuxième semestre avec des 
élèves de 9ème année HarmoS. Des notions de robotique et de programmation ont été abordées, 
et j’ai pu observer un certain plaisir de la part des élèves qui étaient pour la plupart en difficulté 
dans leur cursus scolaire. J’ai moi-même pu faire un lien avec mes années d’université : je me 
suis ainsi fait la réflexion que si j’avais eu la chance de découvrir plus tôt quelques rudiments 
de la programmation à l’aide de robots, j’aurais pu m’en sortir de manière plus satisfaisante 
dans certaines disciplines universitaires requérant de la programmation, surtout dans le domaine 
des statistiques. 
Je me suis donc naturellement penchée pour mon sujet de mémoire vers la robotique 
pédagogique au sein du secondaire I.  
La robotique pédagogique est un moyen alternatif pour l’apprentissage. Selon Papert (1981), 
elle permet notamment aux élèves en difficulté d’avoir un espace où l’erreur est permise et n’est 
pas vécue comme un échec total. Au contraire, il faut que ces élèves passent par ces erreurs 
pour atteindre l’objectif fixé par l’enseignant après de multiples essais.  
Si la littérature scientifique contient déjà de nombreux travaux sur les bénéfices de la robotique 
pédagogique pour les élèves et les nombreux avantages à l’intégrer au sein de nos 
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enseignements, il est intéressant de remarquer qu’il en manque sérieusement sur les motivations 
des enseignants qui l’utilisent. Il n’est d’ailleurs indiqué nulle part dans le Plan d’études romand 
(PER) qu’une utilisation de robots serait conseillée dans la pratique enseignante. Il est à noter 
aussi que ni le Département de la Formation et de la Jeunesse et de la Culture (DFJC) ni les 
directions des écoles ne sont à l’origine de cette utilisation (Genevey, 2011) ; il faut tout de 
même souligner que des cours de formation continue sont proposés par la HEP-VD et l’EPFL 
aux enseignants.  
Ce travail va alors se porter sur les raisons qui motivent certains enseignants à faire le choix 
d’intégrer des robots dans leurs classes. 
 
II. Cadre théorique 
 
a. Historique de la robotique pédagogique 
La robotique pédagogique consiste en l’utilisation au sein de la classe de robots afin de 
transmettre différemment que par l’écoute de l’enseignant des savoirs. On peut relier son 
origine au constructivisme de Jean Piaget et au constructionnisme de Seymour Papert 
(Genevey, 2011). 
Piaget préconisait plusieurs stades de développements chez l’enfant (Ackermann, 2001) et 
pensait que l’enfant était un bâtisseur actif de connaissances à partir de son environnement et 
du matériel qui était à sa disposition (Papert, 1981). Ainsi, pour lui, trois aspects de 
l’apprentissage sont importants (Ackermann, 2001) : l’enseignement se fait de manière 
indirecte, la connaissance vient de l’interaction avec le monde extérieur et les enfants vont avoir 
quelques résistances face à de nouveaux concepts qui viennent perturber leur équilibre. 
Quant à Papert, quelques différences se feront ressentir. Voici un extrait de Papert, cité par 
Ackermann (2001) : 
« Constructionism—the N word as opposed to the V word— shares contructivism’s view 
of learning as “building knowledge structures”through progressive internalization of actions... 
It then adds the idea that this happens especially felicitously in a context where the learner is 
consciously engaged in constructing a public entity, whether it’s a sand castle on the beach or 
a theory of the universe » 
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Pour lui, l’enfant qui peut projeter ses sentiments et pensées dans la réalité apprend 
(Ackermann, 2001). Cette projection peut se faire au moyen d’un robot, qui devient un « objet 
de transition » (Papert, 1981). 
Un robot dans une classe peut alors prendre plusieurs positions, selon les objectifs que fixe 
l’enseignant, comme le rapportent Mubin, Stevens, Shahid, Mahmud, & Dong (2013). Tantôt 
il est objet d’apprentissage, tantôt il est compagnon pour faire passer d’autres contenus à 
intégrer.  
Dès les années 70, nous retrouvons la fameuse Tortue de Papert dans les classes (Baumberger 
& Chevalier, 2015). Depuis, plusieurs robots et kits sont apparus sur le marché et dans les 
classes, notamment dans les cours de sciences et à dimension plus technologique (Alimisis & 
Kynigos, 2009 ; Roy et al., 2015), mais aussi dans des branches plus littéraires ou artistiques 
comme le français, l’anglais ou l’art (Johnson, 2003 ; Kradolfer, Dubois, Riedo, Mondada, & 
Fassa, 2014 ; Marchand, 1992). Nous retrouvons par exemple la Bee-bot dans des classes 
primaires (Komis & Misirli, 2011 ; Komis & Misirli, 2012 ; Longchamps, 2011), la Boe-bot, 
les LEGOS Mindstorms (NXT et RCX) et plus récemment Thymio II. Ces robots sont expliqués 
en détail ainsi qu’une explication à propos du site edurobot.ch dans le mémoire de Genevey 
(2011). 
Quelques auteurs (Petre & Price, 2004 ; Rogers & Portsmore, 2004) assurent que les robots 
motivent les élèves en apportant un côté ludique à une situation d’apprentissage, et ce à 
n’importe quel âge, même chez les plus jeunes (Beraza, Pina, & Barbara, 2010 ; Greff, 2007), 
et quel que soit le sexe de l’enfant (Johnson, 2003). Ces robots donneraient aussi l’occasion aux 
élèves de faire des erreurs, chose qui est mal vue dans les enseignements donnés de manière 
traditionnelle et où beaucoup d’enfants se sentent perdus. Au contraire, ces erreurs ou « bugs » 
sont fondamentaux pour que l’élève puisse trouver des stratégies pour les surmonter (Piaget, 
1981).  
Selon Mubin, Stevens, Shahid, Mahmud, & Dong (2013) qui ont fait une revue sur les 
applications possibles dans l’enseignement au moyen de robots, on constate finalement 
qu’aucun programme n’intègre vraiment dans les classes la robotique pédagogique. Malgré 
quelques initiatives, comme par exemple le mensuel de l’école valaisanne Résonances (avril 
2012), l’usage de robots en classe demande beaucoup d’investissement de la part des 
enseignants. Alors, qu’en est-il vraiment ? 
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b. Qu’en est-il du Plan d’études romand ? 
Le Plan d’Etude Romand (PER) ne préconise pas en soi l’utilisation de la robotique 
pédagogique en classe. Aucune mention n’y est faite, alors que plusieurs enseignants intègrent 
des robots dans le cadre de leurs cours. 
Le premier lien possible avec le PER se trouve dans la formation générale. Même si la robotique 
n’y est pas mentionnée en tant que telle, le PER encourage dans le cadre de la formation 
générale des élèves le développement de plusieurs capacités transversales, dont la capacité 
MITIC (médias, images, technologies de l’information et de la communication). 
« Au cycle 3, chaque enseignant doit tenir compte de la partie MITIC, même si elle ne lui 
est pas spécifiquement attribuée. Il s’agira alors d’intégrer ou de travailler, lorsque cela est 
pertinent, des éléments des MITIC autour d’un travail disciplinaire. » (PER, Formation 
générale, p.16) 
La robotique pédagogique peut tout à fait être reliée à cette capacité transversale, dans le cadre 
de la formation générale, même si, de nouveau, elle n’y est pas explicitement mentionnée. 
En effet, si nous regardons un peu plus loin, quatre domaines sont mis en avant : les langues, 
les arts, les mathématiques et les sciences humaines et sociales (PER, Formation générale, 
p.17). En langues, l’objectif à atteindre consiste en mener à bien une recherche internet et en la 
réalisation de rédactions, tout en respectant les droits d’auteurs (images et sources). Les arts 
porteront leur regard sur les images et productions des élèves (comparaisons d’images, analyse 
d’images et réalisations personnelles). Les mathématiques feront en sorte que l’élève puisse 
créer ou gérer des documents de diverses sortes (documents Word et Excel, selon les exercices 
donnés par l’enseignant) et trouver des exercices de différents niveaux. Les sciences, tout 
comme les langues, porteront sur la réalisation de documents et la navigation sur internet. 
Dans chacun de ces domaines, le regard critique de l’élève sera sollicité pour juger de la validité 
et véracité des documents trouvés sur internet. Mais rien de plus que la recherche sur internet 
et la réalisation de documents n’est explicité, tout comme le montre l’objectif des MITIC 
mentionné par le plan d’étude romand :  
« Exploiter l’écriture et les instruments de la communication pour collecter 
l’information, pour échanger et pour produire les documents.» (PER, Formation générale, 
p.34) 
L’usage de robots en classe n’est donc que très faiblement justifié, voire pas du tout dans le 
cadre de la formation générale. 
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Intéressons-nous maintenant aux disciplines les plus concernées par la robotique, les 
mathématiques, les sciences de la nature et les options de compétences orientées métiers, dites 
aussi OCOM. 
Les mathématiques sont décrites comme « au service » des sciences, et le PER rapporte dans 
les commentaires généraux une chose intéressante et commune aux mathématiques et à la 
robotique. 
« Elles promeuvent enfin une attitude de recherche par essai-erreur, généralisation, 
conjecture et validation. » (PER, Mathématiques et Sciences de la nature, p.7) 
Nous pouvons aussi remarquer que l’axe principal commun aux sciences de la nature et aux 
mathématiques est la modélisation, et que celui-ci figure comme module commun. En voici 
l’objectif : 
« Modéliser des phénomènes naturels, techniques, sociaux ou des situations 
mathématiques. » (PER, Mathématiques et Sciences de la nature, p.36-37)  
Si l’on se penche maintenant du côté des options de compétences orientées métiers destinées 
aux élèves de 9ème, 10ème et 11ème années en voie générale, une utilisation de la robotique 
pédagogique serait justifiée dans la catégorie options artisanales, artistiques ou technologiques 
(DGEO, 2015). En effet, une sous-catégorie MITIC est mentionnée dans la LEO. Cependant, 
elle n’oblige en aucun cas les établissements à donner une OCOM MITIC. Au contraire, les 
enseignants peuvent proposer une OCOM, mais le choix définitif revient aux directions 
d’établissement. Une OCOM donc intégrant de la robotique pédagogique ne sera pas forcément 
ouverte, sachant qu’elle va entraîner un investissement budgétaire plus ou moins important. 
Alors qu’il n’est pas préconisé de faire usage de la robotique pédagogique ni dans le PER, ni 
dans la LEO, la HEP-VD propose dans le cadre des formations continues des cours de 
robotique, auxquels plusieurs enseignants prennent part. D’autres institutions proposent des 
cours pour pouvoir maîtriser un ou des robots en particulier, comme par exemple l’EPFL, qui 
dispense des cours sur le robot Thymio II dans le cadre de « robots en classe ». 
Que faut-il retenir de ces informations ? Nous voyons que même s’il n’est fait mention 
d’intégrer de la robotique en classe ni par le PER, ni par la LEO, il en est tout de même fait 
usage dans le canton de Vaud dans une diversité de disciplines (mathématiques, langues, 
sciences, arts visuels, OCOM, etc.) par plusieurs enseignants (Genevey, 2011 ; Mubin, Stevens, 
Shahid, Mahmud, & Dong, 2013) et des cours d’initiation à la robotique sont suivis. On peut 
donc en conclure que les robots sont utilisés en classe par choix de l’enseignant, et non par 
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obligation. 
Mais alors, quel cadre délimite l’usage de la robotique ? Comment les enseignants relient-ils la 
robotique au reste de leurs enseignements et en justifie l’utilisation ? 
La réalisation d’une carte conceptuelle est une manière à visée compréhensive de savoir 
comment une personne délimite et organise un champ de savoir autour d’un concept central. 
Intégrée dans la formation des enseignants à la HEP-VD, la carte conceptuelle représente de 
façon visuelle et surtout personnelle les relations entre concepts et les connaissances de son 
auteur à un temps précis (Ladage & Poplimont, 2015). Il s’agit alors d’un outil efficace, qu’il 
convient de mieux définir et comprendre dans la partie suivante. 
 
c. Les cartes conceptuelles 
La carte conceptuelle, appelée aussi carte heuristique ou « mindmap », est un outil très utile et 
fortement recommandé aux étudiants et formateurs pour avoir une vue globale autour d’un 
thème ou sujet central. Ce même outil peut avoir plusieurs définitions selon différents articles. 
Selon Meyer (2010), il s’agit d’un outil créatif permettant l’organisation des connaissances à 
un temps donné. Il s’appuie notamment sur les théories constructivistes et « le fait que l’esprit 
organise et stocke les informations de manière ordonnée », que l’on peut rapprocher des propos 
de Vygotski (1997). Une nouvelle information pourra ainsi être rajoutée à ce cadre préexistant. 
Une carte conceptuelle devient ainsi une représentation hiérarchisée mettant en relation 
plusieurs concepts, ces relations ayant un sens pour l’auteur de la carte ou même « une opinion 
personnelle ». Pascale Meyer parle même d’intérêt pédagogique et prétend que la carte 
conceptuelle permet une meilleure compréhension sur le stockage de l’information et le 
développement de plusieurs capacités cognitives comme réfléchir, développer sa créativité, 
organiser ses connaissances et optimiser son apprentissage. 
Pour Tribollet, Langlois et Jacquet (2000), la carte conceptuelle est en plus un outil d’analyse 
de contenus. Elle permet une structuration et une réflexion sur ces contenus et surtout une 
« identification des conceptions ».  
La carte conceptuelle est encore vue comme un outil pédagogique par Peters et al. (2005).  
« La carte conceptuelle représente la structure des connaissances d’une personne au 
sujet d’un concept ou d’un sujet donné. Les concepts principaux sont organisés en fonction de 
liens qui explicitent la relation entre ces concepts : des exemples, des composantes, des 
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caractéristiques, etc. (Van Zele, Lenaerts & Wieme, 2004). » (Peters et al., 2005) 
Le « mindmap » favorise également selon eux le développement d’une analyse réflexive sur sa 
propre pratique en tant qu’enseignant. Meyer (2010) et Tribollet, Langlois et Jacquet (2000) 
vont encore plus loin et affirment qu’une confrontation des points de vue entre plusieurs 
individus est même privilégiée au moyen de la carte conceptuelle. En effet, la carte conceptuelle 
est réalisée de manière individuelle et donc subjective. Il n’est pas exclu que des erreurs de 
représentations s’y soient glissées, ce qu’un « conflit sociocognitif » (Meyer, 2010) mettrait en 
lumière et corrigerait. Une mise en commun de différentes cartes ou représentations est donc 
importante, voire nécessaire. 
Les cartes conceptuelles sont réalisées selon trois structures principales (figures 1, 2 et 3) : une 
structure en chaîne, une structure en soleil et une structure en réseau (Meyer, 2010 ; Tribollet, 
Langlois et Jacquet, 2000 ; Peters et al., 2005). Tribollet, Langlois et Jacquet (2000) proposent 
une structure en chardon qui peut être rapprochée de la structure en soleil, et une structure en 
arbre qui elle-même se rapproche fortement de la structure en soleil également. 
  
Figure 1 : Carte conceptuelle - structure en chaîne 
 
Figure 2 : Carte conceptuelle - structure en soleil 
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Figure 3 : Carte conceptuelle - structure en réseau 
Pour ce travail, nous retiendrons de ces documents qu’une carte conceptuelle est un outil 
pédagogique permettant à un « temps t » la réflexion sur ses propres connaissances, ce qui lui 
confère une propriété métacognitive. Elle démontre une organisation de concepts autour d’un 
sujet et la mise en relation de ces concepts pouvant exprimer des représentations et/ou opinions 
personnelles. 
Nous garderons également à l’esprit que trois structures principales sont possibles : une 
structure en chaine, en soleil et en réseau ou « toile d’araignée ». Ces façons d’organiser une 
carte sont classées de la moins à la plus complexe, et démontreraient la capacité réflexive de 
l’individu (Peters et al., 2005). Il en est de même pour Meyer (2010) :  
« Une carte en " chaine " représente un résonnement séquentiel et causal. Une carte en 
" soleil " représente une acquisition de connaissances plutôt cloisonnées. Une carte organisée 
en " réseau " représente la meilleure interconnexion des concepts. » 
En plus de la structure de la carte, la complexité de celle-ci est augmentée par la nature des liens 
qui y sont dessinés. Des liens croisés montrent une plus grande complexité que des liens directs 
entre concepts. La complexité est encore plus élevée lorsqu’il y a présence d’une ou plusieurs 
hiérarchies parmi les concepts ainsi que l’apparition d’exemples pour les illustrer (Peters et al., 
2005). 
Ainsi, une carte conceptuelle est analysée en fonction de sa structure (en chaine, en soleil ou en 
réseau), du nombre de concepts qui y sont liés, et du degré d’organisation de la structure (liens 
directs, liens croisés, hiérarchies et exemples). On regarde donc la complexité de son 
organisation pour évaluer la qualité de la réflexion sur un sujet donné. 
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III. Questions/Hypothèses de recherche 
 
a. Problématique 
Nous l’avons vu, la robotique est utilisée au sein de plusieurs classes depuis quelques décennies. 
Les enseignants justifient cette utilisation pour différentes raisons comme motiver un élève 
(Petre & Price, 2004 ; Rogers & Postmore, 2004) ou aider un ou plusieurs élèves qui seraient 
en difficulté face à un enseignement donné de manière classique (Piaget, 1981). 
Pourtant, le Plan d’études romand ne fait pas mention directement de la robotique pédagogique ; 
quelques liens peuvent être faits de manière subjective, ce qui peut motiver un enseignant à 
apporter un robot en classe. Cependant, les enseignants qui la pratiquent n’ont pas un champ 
clairement défini, et l’utilisation de robots en classe n’est donc pas totalement justifiée d’un 
point de vue disciplinaire ou transversal. 
Les motifs peuvent donc changer selon l’enseignant, ce qui modifie également la forme et le 
fond de l’utilisation de la robotique, la forme étant le cadrage ou contexte dans lequel on 
convoque la robotique, et le fond étant quels savoirs sont transmis, à qui ils sont transmis, 
pourquoi et dans quel(s) but(s). 
Ainsi, la question est de savoir concrètement dans quel(s) but(s) les enseignants du 
secondaire I qui convoquent la robotique en classe le font ? 
 
b. Sous-questions de recherche ou hypothèses 
Le PER est un outil important aujourd’hui pour le corps professoral. Si des liens peuvent tout 
de même être faits entre les raisons qui poussent l’enseignant à utiliser des robots en classe et 
le PER, la présence des robots en classe est alors justifiée, et une réelle utilité est perçue de la 
part de l’enseignant. Il faudrait alors voir si ces raisons sont liées à la discipline dans laquelle 
les robots sont utilisés ou alors si elles sont plutôt liées à une ou plusieurs compétences 
transversales qui sont à développer au cours de la scolarité. En résumé, plus les enseignants 
feront de liens entre la robotique pédagogique et le PER, plus les robots deviennent pertinents 
dans les apprentissages. 
Enfin, il serait tout aussi intéressant de savoir si les robots en classe sont utilisés pour soutenir 
uniquement les élèves ou si d’une certaine manière les robots viennent également soutenir 
l’enseignant. En effet, puisque le PER ne mentionne pas la robotique mais que celle-ci est tout 
de même utilisée par plusieurs professeurs, il est possible que cette pratique puisse non 
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seulement être justifiée par la motivation qu’elle peut engendrer chez les élèves, mais également 




a. Contexte de la recherche et choix de la méthodologie 
Pour ce travail, l’utilisation de la carte conceptuelle a été privilégiée. Permettant à l’enseignant 
de faire le tour du concept « robotique », il pourra mettre en avant les autres concepts qui y sont 
reliés de manière tout à fait subjective, de manière à créer un champ dans lequel l’usage de la 
robotique pédagogique en classe est délimité et justifié. L’enseignant démontrera ainsi de 
manière visuelle et personnelle sa réflexion autour de ce thème central et fera un point sur ses 
propres connaissances à ce temps donné. Il pourra en ressortir des motivations personnelles et 
non uniquement liées aux élèves, ainsi qu’une visée de la robotique plutôt disciplinaire ou 
concernant les capacités transversales. 
Un questionnaire précédait la création de la carte conceptuelle, permettant de recueillir de 
manière efficace et anonyme des données quantitatives sur la population. A la fin de celui-ci, il 
était proposé aux participants de participer individuellement à une interview filmée afin de 
comprendre au mieux la carte conceptuelle réalisée auparavant. 
Puisqu’il s’agit ici d’un travail à visée compréhensive et non représentative, un cours de 
formation continue sur l’utilisation de robot a été choisi. Faire passer un questionnaire au terme 
de ce genre de cours rentre tout à fait dans les habitudes et n’influence pas la façon dont 
l’individu va accueillir le questionnaire et y réagir. 
Ainsi, le questionnaire a été distribué au le jeudi 19 novembre 2015 au cours de la formation 
continue aux enseignants du canton de Fribourg par le centre FRITIC1. Les interviews 
individuelles ont été fixées lors d’un second cours de formation continue à l’EPFL donné le 2 
décembre 2015, auquel la plupart des participants au questionnaire participaient. 
Une personne en dehors de la formation continue a également accepté de participer au 
questionnaire. 
 
                                                
1 Source : https://www.fri- tic.ch/fr/event/robotique-educative 
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b. Méthodes et outils de recherche 
Il a été choisi de faire passer un questionnaire accompagné d’une réalisation de carte 
conceptuelle à la fin (cf. annexe 1).  
Neuf questions composent le questionnaire qui a été distribué, avec en plus la réalisation d’une 
carte conceptuelle. Les trois premières questions ont permis de connaître quelques 
caractéristiques de la population, soit le pourcentage d’hommes et de femmes, les années 
d’expérience de chaque individu et quelles disciplines étaient concernées par ces enseignants. 
La quatrième question demandait si effectivement l’enseignant utilisait de la robotique dans ses 
enseignements. Une population utilisant des robots en classe était visée, car celle-ci est plus 
probable d’avoir un champ bien défini permettant de justifier cet usage précis. Une indication 
demandait donc à l’individu d’arrêter le questionnaire s’il répondait par la négative. Or nous 
verrons plus tard que cette indication n’a pas été suivie par tous. 
Les deux questions suivantes portaient sur les années d’expérience d’enseignement avec un 
robot et dans quelle(s) branche(s). Ainsi, il nous est permis de voir dans cet échantillon si la 
robotique est convoquée dans des disciplines variées ou si elle reste plutôt axée sur des 
disciplines scientifiques, ce qui nous permettrait de pencher vers un usage des robots justifié 
par une raison concernant la branche. 
On demande ensuite aux enseignants quel(s) robot(s) est ou sont utilisé(s). Une fois de plus cela 
nous permet de voir si les enseignants utilisent une grande diversité de robots, ou si en ce 
moment un robot a plus de succès dans les classes. Une comparaison avec les résultats de 
Genevey (2011) serait intéressante à réaliser, mais non significative puisqu’il s’agit d’un 
échantillon non représentatif. 
Une carte conceptuelle était annoncée au début du questionnaire et présentée de la manière 
suivante : 
« Une carte conceptuelle est un outil pédagogique qui permet de représenter par écrit et 
de manière organisée un ensemble de concepts autour d'un concept central au moyen de liens 
qui ont une signification. Ceci permet donc en pédagogie la transposition des savoirs à un 
temps donné et le fait d'avoir une réflexion sur sa propre analyse d'un concept initial. » 
 
Il était alors demandé aux participants de réaliser une carte conceptuelle en question 8 et à l’aide 
d’une feuille annexe où le concept « robotique » avant été au préalable mis au centre. 
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Les individus pouvaient à la question suivante faire part de leurs remarques éventuelles. Cela 
permet de voir si la carte conceptuelle a été suffisante où si un moyen supplémentaire comme 
un texte était nécessaire pour compléter la carte. 
Dernièrement, pour mieux comprendre les cartes conceptuelles réalisées, il a été jugé pertinent 
de proposer aux personnes une interview filmée. En effet, une carte conceptuelle démontre 
visuellement d’un champ concernant un concept, mais elle reste très personnelle et des éléments 
qui ont pu paraître évident à l’auteur d’une carte peut nous échapper lors de son analyse. Ainsi, 
les participants ont pu soit accepter soit refuser cette interview. Si elle était acceptée, nom, 
prénom et e-mail étaient requis pour pouvoir rentrer en contact. 
 
c. Population 
Les questionnaires ont été distribués à des enseignants suivant un cours de formation continue 
portant sur la robotique pédagogique, et à un enseignant volontaire hors formation. 
Ainsi, avant la récolte et l’analyse des données, aucune caractéristique de la population n’était 
connue, hormis l’intérêt de ces personnes pour les robots. Plus d’informations sur la population 
de l’expérimentation se trouvent alors dans la première partie des « résultats obtenus ». 
 
d. Récolte et analyse des données 
Les récoltes de données se sont faites en deux étapes principalement, la première au cours d’une 
formation continue donnée par le centre FRITIC à Fribourg le 18 novembre 2015 et la seconde 
lors d’un second cours donné à l’EPFL le 2 décembre 2015. Un enseignant qui ne participait à 
aucun de ces cours a également accepté de répondre au questionnaire et de participer à une 
interview. 
Il est à mentionner que parmi les quatorze participants un homme est en réalité professeur de 
gymnase (participant 4) et deux enseignantes exercent dans le primaire (participantes 11 et 12). 
Les participants 4 et 12 ont répondu à l’ensemble du questionnaire et ont réalisé une carte 
conceptuelle. L’enseignant de gymnase a également accepté de participer à l’interview. Nous 
garderons à l’esprit ces données, sachant qu’il n’y a aucune raison que ceci implique un biais 
par la suite dans l’analyse et l’interprétation des cartes conceptuelles. Il en sera de même des 
cartes conceptuelles des participants 3 et 6 qui ont réalisé une carte conceptuelle et qui n’ont 
pas répondu aux questions 5, 6 et 7, suite aux indications données dans la question 4. 
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L’analyse des cartes conceptuelles se fera en plusieurs étapes. La première se comportera sur 
la structure des cartes, leur complexité et la structure des liens utilisés entre les concepts et le 
nombre de concepts qui sont cités. Nous verrons si la structure des cartes conceptuelles a un 
lien avec notre de type de population ou pas. Ensuite, nous regarderons la précision des termes 
utilisés : en effet, selon Ladage & Poplimont (2015), une difficulté est mise en avant si une 
notion n’est pas explicitée de manière synthétique (en un terme par exemple) mais par des 
phrases entières. 
Les notions seront par la suite classées ; l’objectif est de voir s’il y a des liens disciplinaires qui 
ont été faits, ce qui démontrerait que l’enseignant utilise la robotique pédagogique à but 
disciplinaire, ou si des liens de types transversaux sont plus dominants, où le but alors de la 
robotique en classe serait non en relation directe avec la discipline enseignée mais avec par 
exemple la motivation ou l’aspect ludique de l’outil. 
L’interprétation des données sera faite suite à leur analyse et aux données que l’on a recueillies 
caractérisant notre échantillon. Les interviews resteront du domaine privé pour respecter 
l’anonymat des participants, mais serviront néanmoins à illustrer et étayer l’interprétation des 
données. 
 
V. Résultats, analyse et interprétation 
 
a. Résultats obtenus 
i. La population 
Les trois premières questions du questionnaire distribué permettaient de caractériser la 
population interrogée selon la proportion d’hommes et de femmes, les années d’expérience et 
les disciplines enseignées. 
Ainsi, quatorze personnes au total ont participé à l’enquête, dont huit femmes et six hommes 
(cf. figure 4). 
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Figure 4 : Résultats de la question 1 
Parmi ces enseignants, neuf personnes avaient d’expérience professionnelle dans le milieu 
enseignant huit ans et plus, trois personnes entre quatre et sept ans et deux personnes entre zéro 
et trois ans (cf. figure 5). On voit ici une tendance vers les personnes ayant une expérience plus 
importante. 
 
Figure 5 : Résultats de la question 2 
Quant aux disciplines, notre échantillon recouvre tout le panel de base d’un élève au secondaire 
I (cf. figure 6). Plusieurs enseignants enseignent plusieurs disciplines (cf. annexe 2), fait qui les 
place à plusieurs endroits sur le graphique. Sous la mention « autre », nous avons deux cours 
MITIC, un cours d’initiation à la technologie numérique, un cours atelier robotique-capteurs, 
un cours d’informatique et économie et un cours d’informatique.  
Un seul enseignant n’a cependant pas fait mention des disciplines exactes qu’il enseigne, se 
contentant d’informer sur la mention « autre » qu’il était généraliste. Pour cette raison, il n’est 
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Figure 6 : Résultats de la question 3 
Sur la figure 6, nous voyons alors que toutes les disciplines sont représentées, avec une 
dominance des disciplines scientifiques (huit enseignants de mathématiques, sept de sciences 
et six enseignants de disciplines « autre » qui finalement sont des disciplines à visée 
technologique). Un grand nombre d’enseignants de français est aussi à noter (huit en tout). 
Les questions 4, 5 et 6 portaient sur l’utilisation des robots et permettra de voir si oui ou non 
les robots sont utilisés et dans quelles disciplines.  
Plus précisément, la quatrième question était « Utilisez-vous dans le cadre de votre 
enseignement un ou plusieurs robots ? », et seulement six participants ont répondu positivement 
à la question. 
 
Figure 7 : Résultats de la question 4 
Il était alors demandé de ne pas continuer le questionnaire si la réponse était non. Uniquement 
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conceptuelle. Trois autres personnes ayant répondu négativement à la question 4 ont tout de 
même continué le questionnaire. 
La cinquième question portait sur le nombre d’années d’expérience en classe avec la robotique. 
Les résultats en figure 8 montrent les cinq individus n’ayant pas continué le questionnaire, six 
personnes entre zéro et trois ans d’expérience, un enseignant entre quatre et sept ans et deux 
avec huit ans et plus. 
 
Figure 8 : Résultats de la question 5 
Les trois personnes ayant répondu non à la question 4 et ayant continué le questionnaire ont 
toutes répondu avoir une expérience avec les robots en classe entre zéro et trois ans. 
	  
Figure 9 : Résultats de la question 6 
Dans la question 6, le but était de voir dans quelles disciplines les robots étaient utilisés. Ainsi, 
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Q6	  :	  Dans	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  vous	  
enseignez	  utilisez-­‐vous	  un	  ou	  plusieurs	  robots	  ?
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et les branches « autres » qui comportent notamment un cours MITIC, deux cours 
d’informatique et un cours d’informatique et robotique qui vient remplacer le cours atelier 
robotique-capteurs précédemment cité en question 3. 
La dernière question avant l’élaboration de la carte conceptuelle portait sur le type de robot 
utilisé en cours (cf. figure 10). 
 
Figure 10 : Résultats de la question 7 
La figure 10 nous montre qu’il y a une dominance de Thymio II en classe, suivi par la Bee-bot 
et le LEGO mindstorms NXT. En catégorie « autre » est indiqué par un participant le 
microcontrôleur Arduino. 
Il est à mentionner que parmi les quatorze participants un homme est en réalité enseignant de 
gymnase (participant 4) et deux enseignantes exercent dans le primaire (participantes 11 et 12). 
Les participants 4 et 12 ont répondu à tout le questionnaire et ont réalisé une carte conceptuelle. 
L’enseignant de gymnase a également accepté de participer à l’interview. A priori, il n’y a 
aucune raison pour qu’ils impliquent un biais par la suite ; leurs résultats ne seront donc pas 
supprimés et feront partie intégrante de la suite du travail. 
 
ii. Les cartes conceptuelles 
Parmi les cartes conceptuelles récoltées, aucune n’était en structure à chaîne comme on peut le 
constater sur la figure 11, mais soit en soleil (5), soit en réseau (4).  
Ainsi, de par la structure des cartes récoltées, toutes contiennent entre concepts des liens directs 




























Q7	  :	  Quel(s)	  robot(s)	  utilisez-­‐vous	  ?
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contiennent des hiérarchies (les participants 4 et 5). La carte conceptuelle du participant 2, 
malgré une structure en réseau, ne contient ni lien croisé ni hiérarchie. 
 
Figure 11 : Structure des cartes conceptuelles 
 
Figure 12 : Organisation des cartes conceptuelles 
Quant au nombre de concepts listés, le maximum atteint est de huit concepts, par trois 
participants (les individus 4, 5 et 6) et un minimum de trois concepts a été observé de la part du 
participant 3. Une moyenne de 6,1 concepts cités a été calculé parmi les neufs cartes 
conceptuelles rendues (cf. figure 13). Cinquante-cinq concepts au total ont été mentionnés (cf. 
cf. tableau 2), dont la « collaboration » (cité trois fois) et la « programmation » (cité quatre fois) 
sont les concepts qui reviennent le plus (cf. annexe 8). Plusieurs concepts reviennent à deux 
reprises comme « motivation », « ludique », « informatique », « futur », « apprentissage », 
« réflexion » et « science ». 
Les concepts ont ensuite été classés en deux groupes majeurs : les compétences transversales 
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Figure 13 : Nombre de concepts listés par chaque participant 
 
Concepts	  listés	  regroupement	  
Concept	   Nombre	  de	  fois	  que	  le	  concept	  est	  cité	  
Technologie	  -­‐	  ingénierie	  -­‐	  Informatique	  -­‐	  programmation	   8	  
Logique	  -­‐	  déduction	  -­‐	  réflexion	  -­‐	  recherche	   5	  
Découverte	  -­‐	  apprentissage	  -­‐	  apprendre	  autrement	   4	  
Science	   2	  
Autres	  domaines	   1	  
Construction	   1	  
Diversité	   1	  
Permet	  d'approfondir	  le	  sujet	  "électricité",	  thème	  important	  et	  difficile	  du	  PER	   1	  
Jeux	  -­‐	  ludique	  -­‐	  s'amuser	   5	  
Motivation	  -­‐	  envie	  -­‐	  intérêt	  -­‐	  hype	   5	  
Vie	  -­‐	  futur	  -­‐	  formation	  continue	  -­‐Ouverture	  vers	  des	  carrières	  professionnelles	  
d'avenir	   5	  
Collaboration	   3	  
Vite	  compliqué	  -­‐	  Problèmes	  informatiques	  (bug)	  -­‐	  L'élève	  gère	  la	  réussite	  ou	  l'échec	  
de	  son	  activité	   3	  
Nouveau	  camarade	  -­‐	  humanoïde	   2	  
Compétences	  transversales	   1	  
Innovation	   1	  
MITIC	   1	  
Respect	   1	  
Différenciation	   1	  
Mon	  besoin	  d'échapper	  à	  la	  monotonie	  de	  l'enseignement	  avec	  de	  nouveaux	  défis	   1	  
Nécessité	  de	  trouver	  une	  activité	  non	  académique	  pour	  remplir	  l'OCOM	  sciences	   1	  
Un	  créneau	  dans	  lequel	  ni	  la	  direction	  ni	  les	  parents	  ne	  peuvent	  mettre	  leur	  "nez"	   1	  
"Perd	  d'employe"	   1	  
Code	  couleur	  :	  Vert	  :	  Compétences	  transversales	  /	  Rouge	  :	  Disciplinaire	  /	  Bleu	  :	  Côté	  enseignant	  /	  Noir	  :	  Autre	  
Tableau 1 : Concepts listés par les participants dans les cartes conceptuelles regroupés 
6
4 3
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Un troisième groupe a été conçu (côté enseignant), puisque quatre concepts ne rentraient dans 
aucune des deux premières catégories. Puis un quatrième groupe nommé « autre » est créé pour 
un seul concept qui n’est pas compris (concept « perd employe » du participant 4). 
Ainsi, plus de concepts sont regroupés dans la catégorie « compétences transversales » que dans 
la catégorie « disciplinaire » (respectivement vingt-sept et vingt-trois concepts - cf. tableau 2). 
Total	  des	  concepts	  par	  catégories	  
Type	  de	  concept	   Nombre	  d’utilisation	  
Compétences	  transversales	   27	  
Disciplinaire	   23	  
Côté	  enseignant	   4	  
Autre	   1	  
TOTAL	   55	  
Tableau 2 : Totaux des concepts par catégorie 
La figure 14 nous montre la répartition parmi les participants. Seuls les participants 5 et 9 ont 
plus de concepts « disciplinaires » que de concepts « compétences transversales ». 
En moyenne, par individu nous retrouvons 3 concepts « compétences transversales », 2,5 
concepts « disciplinaires », 0,4 concepts « côté enseignant » et 0,1 concepts « autre ». 
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b. Analyse des résultats 
Aucune carte conceptuelle n’a été présentée sous forme de chaîne de la part des enseignants. 
Ceci démontre de leur part une acquisition de connaissances plus complexe qu’uniquement 
« séquentielle et causale » selon Meyer (2010). Il est intéressant de remarquer que toutes les 
cartes conceptuelles ont été réalisées par des enseignants ayant huit années et plus d’expérience 
dans l’enseignement, à l’exception de deux personnes (participants 5 et 9, tous deux ayant entre 
quatre et sept ans d’expérience), l’une ayant réalisé une carte ayant une structure en réseau et 
l’autre en soleil. 
« Des recherches ont aussi ont montré un lien entre la complexité de l’organisation des 
cartes conceptuelles et l’expérience en enseignement (Strahan, 1989) d’une part et l’efficacité 
de la formation en enseignement d’autre part (Roehler et al., 1990). » (Peters et al., 2005). 
Aucune corrélation n’a été trouvée entre la structure de la carte et les caractéristiques de la 
population interrogée, c’est-à-dire leurs années d’expérience dans l’enseignement et les années 
incluant la pratique de la robotique en classe, leur sexe, leur(s) discipline(s) enseignée(s) avec 
ou sans robot ainsi que le type de robot utilisé. 
Si on s’intéresse à la répartition du type de concepts entre les deux structures de carte 
conceptuelle (cf. figure 15), nous observons que 35 concepts (soit environ 63.64%) sont 
mentionnés dans les cartes à structure en soleil contre 20 concepts (soit 36.36%) pour les cartes 
à structure en réseau. 
 
Figure 15 : Répartition des concepts par rapport à la structure de la carte conceptuelle 
Afin de mieux comparer la répartition entre chaque type de structure, les totaux (en orange sur 
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Figure 16 : Répartition des concepts par rapport à la structure de la carte conceptuelle, ramenée à 100 
Nous voyons ainsi que sur les deux types de structure, davantage de concepts de type 
« compétences transversales » (entre 5 et 8.57% de plus) apparaissent que de type 
« disciplinaire ». La répartition des concepts semble cependant équivalente pour chaque 
structure, à la différence que la catégorie « autre » apparaît uniquement sur la structure en soleil, 
et qu’une différence de 5% peut être observée dans la catégorie « disciplinaire » entre les 
structures en soleil et en réseau, sans qu’elle ne puisse être jugée significative. 
Lorsqu’on s’intéresse à notre population de départ, plus particulièrement à la question 6 du 
questionnaire (cf. figure 9), nous avons vu que les robots sont surtout employés dans des 
disciplines scientifiques (trois fois en mathématiques et en sciences, quatre fois dans des 
disciplines autres [un cours MITIC, un cours d’informatique et robotique et deux cours 
d’informatique]). Parmi ces disciplines, finalement deux enseignants de mathématiques ont 
réalisé une carte conceptuelle (les participants 8 et 12), ainsi que deux enseignants de sciences 
(les participants 1 et 12) et trois enseignants de disciplines autres (les participants 2, 4 et 5). 
Si nous regardons les participants 1, 2, 4, 5, 8 et 12, la moitié des personnes ont réalisé une 
carte conceptuelle en réseau et l’autre moitié une carte en soleil. Pour un total de trente-huit 
concepts parmi ces six individus, on retrouve en tout dix-huit concepts de type « compétences 
transversales » (47.37%) et treize concepts de type « disciplinaire » (39.47%). On y retrouve 
également tous les concepts de type « côté enseignant » (10.53%) et « autre » (2.63%). Ainsi, 
plus de compétences transversales que disciplinaires sont mises en avant. Ces résultats 
paraissent contradictoires avec ce que l’on pourrait penser au préalable : en effet, les disciplines 
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pédagogique. 
Quant aux disciplines non scientifiques où les enseignants disent utiliser un robot (français, 
allemand, musique, citoyenneté, arts visuels et ACM), toutes représentées par les participants 
8, 9 et 12, deux cartes conceptuelles ont une structure en soleil et une en réseau. Parmi les dix-
huit concepts en tout, huit concepts sont de types « compétences transversales » (44.44%), neuf 
sont de type « disciplinaire » et un concept est de type « côté enseignant » (5.56%). Ainsi, ici 
contrairement aux disciplines scientifiques et à ce que l’on attendrait, plus de concepts 
disciplinaires sont mis en avant. Il est tout de même à noter que les participants 8 et 12 
enseignent tous deux à la fois des disciplines scientifiques et littéraires. Ainsi, pour ces deux 
enseignants, leur carte conceptuelle englobe toutes leurs disciplines. Ceci ainsi explique les 
résultats pour ces branches enseignées avec un robot. 
 
c. Interprétations et discussions 
iii. Existe-t-il des liens avec le Plan d’études romand ? 
Si aucun lien n’a pu être fait directement avec un point particulier à enseigner à l’exception 
d’un concept (celui du participant 1, « permet d'approfondir le sujet "électricité", thème 
important et difficile du PER », cf. annexe 6), des compétences transversales telles que les 
MITIC, le respect, le futur et la collaboration (cf. tableau 1) ont été mentionnées à plusieurs 
reprises. D’ailleurs, si l’on se réfère au tableau 2, plus de concepts de type « compétences 
transversales » ont été comptés dans les cartes conceptuelles, suivis de près par les concepts de 
type « disciplinaire ». Les compétences transversales sont une tendance suivie par la majorité 
des enseignants concernant la justification de l’utilisation de robots en classe, chose illustrée 
par un passage de l’interview du participant 5 : 
« Interviewer : D’accord, donc vous le (le concept « robotique ») reliez surtout aux 
compétences transversales… 
Participant 5 : Plutôt. 
Interviewer : …qu’on pourrait retrouver dans le PER, pas du tout à un objectif qu’on pourrait 
retrouver… 
Participant 5 : Oui et non, dans le sens où comme on n’a pas d’objectif clairement défini pour 
l’OPTI par exemple, je vais l’utiliser alors comme je l’ai dit en transversal, mais je vais aussi 
l’utiliser pour les élèves qui veulent se diriger vers des métiers techniques, notamment 
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l’informatique, alors là oui pour viser un but bien précis qui est l’approche de la 
programmation. Ça dépend un peu des classes que je peux avoir. » 
Il en est de même pour le participant 2, au début de son interview : 
« Mais justement la robotique pour moi c’est ce petit, bah justement c’est ce petit truc de 
l’innovation qui, alors évidemment c’est pas vraiment marqué dans le PER, il n’y a pas trop de 
most innovation dans le PER. Peut-être qu’il est innovant mais dans le contenu c’est pas 
forcément. Pour moi c’est vraiment un outil qui est transversal quoi… » 
Si on regarde de plus près les concepts dits « disciplinaires », à l’exception du concept du 
participant 1, aucun ne fait mention directe d’un objectif précis à atteindre par le PER. Une 
tendance envers les disciplines scientifiques est tout de même observée en regardant les 
résultats aux questions 3 et 6 (cf. figures 6 et 9). La plupart des enseignants présents à la 
formation continue sont des enseignants de mathématiques, sciences ou branches autres, 
branches majoritaires où les robots sont actuellement utilisés. Il s’agirait alors d’une réalité, car 
ces disciplines plus scientifiques peuvent présenter plus d’opportunités favorables à l’utilisation 
de la robotique que d’autres disciplines plus littéraires. Pourtant, aucun lien à un objectif 
disciplinaire précis n’est fait, et aucun de nos résultats ne peut soutenir cette pensée. 
Parmi les branches autres, ici concernant des OCOM comme les MITIC ou l’informatique, 
certains enseignants peuvent faire des liens au PER concernant la formation générale et jouir 
d’une liberté non contestée que l’on possède lors de la création d’une option de compétences 
orientée métier. En effet, aucune planification ne leur est mise à disposition, sur mesure pour la 
branche, et les enseignants se retrouvent avec des élèves en grandes difficultés, ce qui ne leur 
facilite pas la tâche. 
Participant 1 - « C’est clair qu’on est seul, donc on gère les choses, on a une certaine 
liberté. En général les directions sont tout de même assez contentes qu’on le fasse, et ni les 
parents ni la direction peuvent nous suivre dans ce qu’on fait ce qui est à la fois bien et puis à 
la fois ce qui est un petit peu dommage c’est que je suis toujours seul dans l’établissement. » 
Participant 1 - « Alors l’OCOM et bien c’est le cadeau empoisonné pour les sciences 
parce qu’en fait les élèves qui sont amenés à choisir une OCOM de sciences sont en général 
des élèves qui ont des ambitions scolaires plus que limitées…» 
Les enseignants mettent tout de même en avant le fait qu’il s’agit d’un excellent moyen pour 
changer de l’enseignement traditionnel concernant les élèves qui auraient des difficultés et pour 
qui un enseignement plus manuel et orienté professionnellement leur serait plus adéquat.
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Participant 5 - « … un truc concret la prof d’arts visuels ou alors j’ai des classes qui 
travaillent des matériaux, du bois ou du métal, donc ils vont essayer peut-être de construire 
quelque chose autour du robot pour faire quelque chose. Donc c’est vraiment ce côté un petit 
peu transversal. Et pour ceux qui se dirigent plus dans les métiers de l’informatique, c’est là 
décortiquer précisément comment on va arriver à la programmation. 
Interviewer : D’accord, donc ça ne reste pas du tout seulement dans le scientifique, ça va 
ailleurs aussi. 
Participant 5 : Ouais, ça serait ça, et puis bien sûr on pourrait l’étendre à plein d’autres choses, 
les compétences sociales ou du travail d’équipe. » 
Participant 1 - « L’ouverture vers des carrières professionnelles d’avenir sont très très 
importantes. Malheureusement elle n’est pas du tout prise en compte par les idylles scolaires 
puisqu’en fait la partie éducation numérique à l’école est je dirais inexistante, ce qui est un 
paradoxe disons par rapport à la perspective de nombreuses professions traditionnelles qui 
vont simplement disparaître… Je pense que c’est une petite pierre pour préparer les jeunes à 
avoir des professions qui ont des débouchés. » 
Il semblerait alors que les liens disciplinaires au PER soient plutôt vagues. Ces concepts ou 
liens sont-ils alors valides pour les enseignants ? Un participant exprime son opinion 
personnelle envers le Plan d’études romand lors de son interview. 
Participant 1 - « Alors vu que dans le PER il y a un peu tout et n’importe quoi, en fait 
c’est comme une espèce d’immense supermarché de plusieurs étages dans lequel on se perd, 
on trouvera toujours quelque chose pour relier au PER et fondamentalement c’est pas du tout 
mon souci. Le PER c’est un concept politique, mais qui en tant qu’enseignant je regarde ça 
avec une certaine condescendance. » 
Le participant 2 va même jusqu’à dire plus loin dans son interview qu’il n’a pas besoin du PER 
pour justifier qu’il utilise des robots dans son enseignement : 
« Ce matin on parlait d’une histoire en BD avec une histoire qui se fait sur de la BD et 
puis finalement c’est le robot qui termine en faisant une petite mission, ça c’est typiquement un 
truc que je trouve bah voilà ça s’intègre, donc j’ai pas besoin qu’il y ait une ligne robotique 
dans le PER, ça me sert à rien… » 
Cela tend vers la réflexion d’un autre participant qui disait du PER : « Peut-être qu’il est 
innovant mais dans le contenu c’est pas forcément ». Ce qui reviendrait à dire qu’il manque 
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quelque chose à ce contenu qui n’est pas forcément en accord avec les avancées technologiques 
et l’évolution des métiers, chose que soutient le participant 1. 
Participant 1 - « Ce que je déplore c’est que l’éducation à la programmation elle est 
totalement inexistante et puis je trouve ça assez grave que ça fasse pas partie du cursus 
scolaire. Il y a tellement de matériel, tellement de choses simples avec les enfants, et ils sont 
tellement preneurs quand ils sont petits alors que déjà vers douze treize ans c’est déjà presque 
un peu trop tard parce que ça représente une montagne, la rigueur d’un programme, je pense 
déclarer une variable ou faire une boucle, le choix entre deux options d’un programme que là 
il y a un analphabétisme qui est un petit peu inquiétant dans le canton de Vaud en tout cas. » 
 
Peut-on alors faire des liens entre la robotique pédagogique et le PER ? Il semblerait que oui, 
mais cela concerne en grande partie les compétences transversales contenues dans la formation 
générale et non réellement des objectifs disciplinaires que les enseignants doivent suivre pour 
élaborer leur programme. On voit également que les enseignants d’OCOM profitent même 
d’une liberté puisqu’eux-mêmes doivent autogérer les objectifs à atteindre pour leur cours, 
quitte à être plus solitaires, et à apporter quelque chose de nouveau et à aller plus loin que ce 
qui est préconisé par le plan d’étude romand. 
 
iv. Les robots sont-ils un soutien pour les élèves ou pour les 
enseignants ? 
Motiver un ou plusieurs élèves est l’une des priorités pour les enseignants, et les robots 
reviennent à plusieurs reprises comme étant une source potentielle que ce soit dans la littérature 
(Petre & Price, 2004 ; Rogers & Portsmore, 2004) ou dans nos résultats (cf. tableau 1). C’est 
également ce qui ressort des interviews, dont les extraits suivants : 
Participant 2 - « Pour moi l’innovation elle permet de, à la fois, moi me motiver et aussi 
motiver les élèves dans leurs apprentissages parce que quand c’est des choses qu’ils 
connaissent pas ou bien des choses un petit peu logiques ils sentent plus facilement motivés… » 
Participant 1 - « Là l’élève il est… il est confronté de manière très très directe au succès 
ou à l’échec, et quand c’est un succès c’est une source de satisfaction alors que quand c’est un 
échec il peut être amené à trouver par lui-même l’échec et à faire en sorte que ça marche. » 
Participant 5 - « C’est clair que c’est une motivation, enfin j’espère que ça va être une 
motivation dans le sens où c’est des élèves qui ont plus trop… qui ne voient plus tellement de 
ROBOTIQUE	  PÉDAGOGIQUE	   	   SILVIE	  NOBRE	  DE	  BARROS	  
	  
-­‐	  31	  -­‐	  
sens des fois à l’école. D’être assis derrière un ordinateur ils ont plutôt envie de faire autre 
chose que d’apprendre juste la bureautique ou des choses comme ça. Donc voilà c’est de mettre 
du sens et puis de redonner vraiment une importance en fait à l’apprentissage sur le terrain… » 
Participant 2 - « Le côté quand même du défi, alors là ils disent mission, moi je trouve 
assez joli le terme défi parce que entre eux il y a quand même une motivation pas à faire mieux 
que l’autre mais à dans le groupe à se débrouiller… On est un groupe il faut qu’on arrive à 
faire le défi qui est proposé donc une fois qu’on a notre robot, maintenant qu’il est monté, il 
faut quand même le faire avancer, tourner à droite, faire ci et faire ça… Donc là la motivation 
elle se fait toute seule quoi. » 
Selon l’enseignant, ce qui devient motivant pour un élève est le fait que celui-ci soit directement 
confronté à son succès ou à son échec. Les robots sont aussi perçus par quelques enseignants 
comme un objet neutre et efficace indépendamment du sexe, de la culture et du niveau de 
l’élève, ce qui va dans le sens de Johnson (2003). 
Participant 1 - « C’est aussi une branche qui n’a aucune couleur culturelle. » 
Participant 2 - « Ce que moi je trouve vraiment bien c’est que c’est pour tous les élèves 
quoi, fille, garçon, pas de problème, pour ceux qui sont en difficulté, ils trouvent toujours un 
petit quelque chose parce que graphiquement c’est quand même assez explicite […] Et puis 
même ceux qui sont doués eh bien justement ils jettent un petit coup d’œil voir exactement à 
quoi ça correspond et puis là ça… ça les motive, il y a un résultat aussi qui est quand même 
bon… Le robot il a vraiment fait ce qu’on lui a demandé, c’est… on a la récompense tout de 
suite. Donc c’est motivant. » 
Par contre, si les robots peuvent devenir une sorte de soutien pour les enseignants également, 
ce qu’on aperçoit dans le premier extrait du participant 2, il n’en ressort rien d’évident dans le 
questionnaire et dans les cartes conceptuelles. On peut voir une possibilité dans la question 3, 
où l’on remarque que neuf personnes ayant suivi la formation continue où a été distribué le 
questionnaire ont huit ans et plus d’expérience professionnelle dans l’enseignant. Ainsi le robot 
pourrait devenir une source de motivation, voire de défi pour un professeur qui a trouvé une 
routine au bout de plusieurs années d’exercice et qui chercherait à s’investir dans une 
expérience nouvelle. C’est ce qui ressort notamment de la carte conceptuelle du participant, où 
il mentionnait le concept « mon besoin d'échapper à la monotonie de l'enseignement avec de 
nouveaux défis » (cf. annexe 6), mais également dans son interview : 
Participant 1 - « Je suis autodidacte par rapport à la technologie numérique, robotique 
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et programmation. Pour moi ça a été un peu une bouffée d’oxygène dans un monde quand 
même qui ronronne totalement et puis finalement à force d’enseigner on devient… on arrive à 
une situation où on sait la même chose que les élèves et puis on sait ce qu’il faut dire à chaque 
moment. Je trouve que ça c’est un petit peu ennuyeux. Donc peut-être pour moi aussi une forme 
d’échapper à l’ennui et puis d’éviter que mes neurones ne s’atrophient trop […] Ça marche ou 
ça marche pas et ça, ça me plaît. » 
Certains enseignants mentionnent même qu’il s’agit d’une obligation dans l’enseignement 
d’être au courant des dernières actualités ou « tendances » en matière d’enseignant. 
Participant 2 : « Moi je trouve que c’est, bah, je sais pas il me semble comme enseignant 
on doit quand même être un petit peu… en informatique et MITIC on doit être un petit peu 
quand même au courant un petit peu des dernières nouveautés entre guillemets donc 
actuellement, je veux dire, il y a des robots partout quoi on voit que ça, donc moi ça me paraît 
un petit peu difficile de dire ah bah non, moi les robots ça ne m’intéresse pas et je vais continuer 
à faire du Word et puis je vais continuer à faire du Excel, ça bof. Et pour soi-même c’est aussi 
quand même un défi, donc il faut s’y mettre, il y a pas forcément des as des tonnes dans… je 
sais pas y en a qui programment » 
Participant 4 : « Ces dernières semaines, mois, tout le monde parle de ça parce que c’est 
le futur, les gens pensent, et moi je suis d’accord. » 
Deux participants ont même fait le lien avec leur formation initiale, montrant ainsi que l’intérêt 
pour les robots ne se résume pas uniquement au simple but de motiver les élèves, mais qu’il 
vient d’un côté plus personnel de l’enseignant. 
Participant 4 - « Depuis des années je fais des programmes et des annotations 
robotiques… J’ai aussi fait des études à Zurich… » 
Participant 5 - « Pour moi, par exemple, le côté programmation ce serait plus… Comme 
j’ai une formation d’ingénieur en informatique, c’est un peu ce côté métier. » 
Ainsi, il s’agirait bien d’un soutien aussi bien pour l’élève que pour l’enseignant. Le robot 
devient alors une source de motivation pour sortir d’une routine bien installée, un moyen de se 
lancer un défi et de rester au courant des dernières nouveautés. En question 5, nous avons une 
majorité d’enseignants qui utilisent des robots depuis peu (entre zéro et trois ans), ce qui 
pourrait être expliqué par le fait que la formation continue « robots en classe » n’existe que 
depuis trois ans, mais aussi par un côté négatif à l’utilisation des robots. En effet, certains 
enseignants rapportent qu’il s’agit d’un défi prenant où l’on peut se retrouver tout seul. 
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Participant 1 - « Ça demande un certain travail par rapport à la gestion du matériel, 
parce qu’il y a beaucoup de matériel. Il faut commander des trucs, ça c’est assez prenant […] 
Il faut être présent en continu parce que il y a une partie magasinier qui est assez 
importante… » 
Participant 1 - « C’est clair qu’on est seul, donc on gère les choses, on a une certaine 
liberté. En général les directions sont tout de même assez contentes qu’on le fasse, et ni les 
parents ni la direction peuvent nous suivre dans ce qu’on fait ce qui est à la fois bien et puis à 
la fois ce qui est un petit peu dommage c’est que je suis toujours seul dans l’établissement et 
puis que ce genre d’activité-là finalement n’intéresse personne parce que il faut s’investir et 
puis les gens sont tellement absorbés par la gestion des élèves, la gestion de la classe, la gestion 
des parents que plus beaucoup d’énergie pour se lancer dans cette aventure. » 
 
Ainsi, l’insertion des robots dans l’enseignement de certains enseignants ne leur permet pas 
uniquement de motiver les élèves, de changer leur manière d’enseigner, mais cela leur donne 
également l’occasion de se motiver eux-mêmes en se lançant un nouveau défi stimulant pour 
ne pas se noyer dans une routine ennuyeuse. 
 
VI. Conclusion 
Nous pouvons alors conclure sur le fait que la robotique pédagogique est convoquée et justifiée 
par les enseignants surtout pour le développement de plusieurs compétences transversales qui 
sont rapportées par le Plan d’études romand dans la formation générale d’un élève. En effet, les 
liens disciplinaires sont plutôt flous, voire inexistants. Ainsi, les branches disciplinaires plus 
disposées à l’introduction de robots en classe pourraient être les branches scientifiques comme 
les mathématiques et les sciences, ce qui pourrait être démontré par une autre enquête, et les 
OCOM, où l’élaboration du programme est à la charge de l’enseignant qui doit s’autogérer pour 
fixer les objectifs et les limites, ce qui lui confère une certaine liberté. 
Les robots deviennent source de motivation pour les élèves, de par un succès immédiat ou un 
échec auquel on peut remédier immédiatement et sans lequel on ne peut apprendre. Ils sont 
aussi source de motivation pour les enseignants : il s’agit d’un défi pour ne pas se perdre dans 
une routine et se remettre sur les rails. La formation continue devient alors très importante, 
quitte à devoir fournir un investissement personnel important et à se retrouver seul en voulant 
innover. Mais un retour immédiat des élèves vient combler ce vide et justifier ces efforts. 
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Je pense que la carte conceptuelle a été un excellent moyen pour résumer et voir les limites 
dans lesquelles les enseignants se permettent l’utilisation de robots. En effet, lors des 
interviews, aucun participant ne s’est permis de rajouter un concept pour compléter sa carte et 
dire que ce qui y était représenté n’était pas le reflet de la réalité. Cependant, ils ont profité des 
interviews pour expliquer en détail leur point de vue, ce qui a été très utile dans l’interprétation 
de certains résultats. 
Puisqu’il s’agit ici d’une recherche à but compréhensif, il serait intéressant d’étendre cette 
recherche à un but plus statistique et de voir si réellement la tendance des compétences 
transversales s’étend sur tout le canton de Vaud, voire la Suisse romande, ou si au contraire 
finalement des liens plus disciplinaires au PER sont faits par la majorité des enseignants pour 
justifier la convocation de la robotique pédagogique, et si cela est plus important dans les 
branches scientifiques que dans les branches littéraires. 
Au vu des raisons données par les enseignants et le cadre qu’ils définissent pour introduire des 
robots dans leurs enseignements, un dernier axe pourrait être examiné, en se basant sur le travail 
de Douady (1986) : est-ce que la robotique devient une fin en soi, c’est-à-dire un robot est plus 
qu’un outil et devient aussi objet de connaissance ? Ou au contraire est-ce que ces raisons font 
que le robot n’est qu’un simple médiateur à l’apprentissage de connaissances ? 
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Annexe 4 : Réponses au questionnaire 
 
Participant	   Q1	   Q2	   Q3	   Q4	   Q5	   Q6	  
1	   H	   8-­‐+	   Sci/Autre	  :	  Initiation	  à	  la	  technologie	  numérique	   Oui	   8-­‐+	   Sci	  
2	   H	   8-­‐+	   Fra/His/Art/Autre	  :	  MITIC	   Oui	   8-­‐+	   Autre	  :	  MITIC	  
3	   F	   8-­‐+	   Fra/Mat/All/Ang/His/Sci/Cit/Art	   Non	   NA	   NA	  
4	   H	   8-­‐+	   Autre	  :	  économie	  et	  informatique	   Oui	   Entre	  4	  et	  7	   Autre	  :	  informatique	  
5	   H	   Entre	  4	  et	  7	   Mat/Autre	  :	  informatique	   Non	   Entre	  0	  et	  3	   Autre	  :	  informatique	  
6	   F	   8-­‐+	   Fra/Mat/Mus/Autre	  :	  MITIC	   Non	   NA	   NA	  
7	   F	   Entre	  4	  et	  7	   Fra/Mat/Sci/Cit/ACM	   Non	   NA	   NA	  
8	   H	   8-­‐+	   Fra/Mat/All/His/Sci/Mus/Géo/Art/ACM	   Oui	   Entre	  0	  et	  3	   Fra/Mat	  
9	   F	   Entre	  4	  et	  7	   Fra/His/Mus/Géo/Cit/Art	   Non	   Entre	  0	  et	  3	   Mus/Cit	  
10	   F	   8-­‐+	   Fra/Mat/Sci/Mus/Géo/Art/ACM/EPS	   Non	   NA	   NA	  
11	   F	   8-­‐+	   Fra/Mat/Sci/Mus/Géo/ACM/EPS	   Non	   NA	   NA	  
12	   F	   8-­‐+	   Autre	  :	  généraliste	   Non	   Entre	  0	  et	  3	   Fra/Mat/All/Sci/Art/ACM	  
13	   H	   Entre	  0	  et	  3	   Mat/Sci	   Oui	   Entre	  0	  et	  3	   Mat/Sci	  
14	   F	   Entre	  0	  et	  3	   Autre	  :	  atelier	  robotique-­‐capteurs	   Oui	   Entre	  0	  et	  3	   Autre	  :	  informatique	  et	  robotique	  
 
Participant	   Q7	   Q8	   Q9	   Q10	   Vidéo	   Remarques	  
1	   Boe-­‐bot/LEGO	  NXT/Thymio	  II/Autre	  :	  Arduino	   Oui	   NA	   Oui	   Oui	   Pas	  dans	  la	  formation	  
2	   Bee-­‐bot/LEGO	  NXT/LEGO	  RCX	   Oui	   NA	   Oui	   Oui	   	  
3	   NA	   Oui	   NA	   Oui	   Non	   	  
4	   LEGO	  NXT/LEGO	  RCX/Thymio	  II	   Oui	   NA	   Oui	   Oui	   	  
5	   Thymio	  II	   Oui	   NA	   Oui	   Oui	   	  
6	   NA	   Oui	   NA	   Non	   Non	   	  
7	   NA	   Non	   NA	   NA	   Non	   	  
8	   Bee-­‐bot	   Oui	   NA	   Non	   Non	   	  
9	   NA	   Oui	   NA	   Non	   Non	   	  
10	   NA	   Non	   NA	   NA	   Non	   	  
11	   NA	   Non	   NA	   NA	   Non	   cycle	  1	  /	  envisage	  d'introduire	  la	  robotique	  après	  la	  formation	  
12	   Bee-­‐bot/Thymio	  II	   Oui	   NA	   Non	   Non	  
primaire	  /	  ne	  convoque	  pas	  pour	  le	  
moment	  la	  robotique	  en	  classe,	  
mais	  prévu	  
13	   Thymio	  II	   Non	   NA	   NA	   Non	   	  
14	   Thymio	  II	   Non	   NA	   NA	   Non	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Remarques	   Concepts	  listés	  
1	   En	  soleil	   6	   liens	  directs	   1	  





l'élève	  gère	  la	  réussite	  ou	  l'échec	  de	  
son	  activité	  /	  Ouverture	  vers	  des	  
carrières	  professionnelles	  d'avenir	  /	  
permet	  d'approfondir	  le	  sujet	  
"électricité",	  thème	  important	  et	  
difficile	  du	  PER	  /	  nécessité	  de	  
trouver	  une	  activité	  non	  
académique	  pour	  remplir	  l'OCOM	  
sciences	  /	  mon	  besoin	  d'échapper	  à	  
la	  monotonie	  de	  l'enseignement	  
avec	  de	  nouveaux	  défis	  /	  un	  
créneau	  dans	  lequel	  ni	  la	  direction	  
ni	  les	  parents	  peuvent	  mettre	  leur	  
"nez"	  
2	   réseau	   4	   liens	  directs	   0	   complété	  en	  vidéo	  
MITIC	  /	  Innovation	  /	  Motivation	  /	  
Collaboration	  
3	   réseau	   3	   liens	  directs	   0	   /	   Intérêt	  /	  Jeux	  /	  Compétences	  transversales	  
4	   En	  soleil	   8	   liens	  directs,	  hiérarchies	   0	  
Explications	  
en	  vidéo	  
Informatique	  /	  Programmation	  /	  
Construction	  /	  Vie	  /	  Formation	  
continue	  /	  "Perd	  d'employe"	  /	  Hype	  
/	  Futur	  
5	   réseau	   8	   liens	  directs,	  hiérarchies	   0	  
Complété	  
en	  vidéo	  
Programmation	  /	  Jeux	  /	  Logique	  /	  
Déduction	  /	  Réflexion	  /	  Science	  /	  
Recherche	  /	  Autres	  domaines	  
6	   En	  soleil	   8	   liens	  directs	   0	   /	  
Envie	  /	  Découverte	  /	  Collaboration	  /	  
Apprentissage	  /	  Diversité	  /	  Ludique	  
/	  Nouveau	  camarade	  /	  Respect	  
8	   En	  soleil	   7	   liens	  directs	   0	   /	  
Ludique	  /	  Humanoïde	  /	  Vite	  
compliqué	  /	  Problèmes	  
informatique	  (bug)	  /	  
Programmation	  /	  S'amuser	  /	  
Apprendre	  autrement	  
9	   En	  soleil	   6	   liens	  directs	   0	   /	  
Technologie	  /	  Programmation	  /	  
Futur	  /	  Sciences	  /	  Informatique	  /	  
Ingenierie	  
12	   réseau	   5	   liens	  croisés,	  liens	  directs	   0	   /	  
Apprentissages	  /	  Différenciation	  /	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Annexe 7 : Cartes conceptuelles réalisées par les participants 
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Participant 6 : 
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Participant 9 : 
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Annexe 8 : Concepts listés par les participants dans les cartes conceptuelles 
 
Concepts	  listés 
Concept	   Nombre	  de	  fois	  que	  le	  concept	  est	  cité	   Concept	  
Nombre	  de	  fois	  que	  le	  concept	  
est	  cité	  
MITIC 1 Envie 1 
Innovation 1 Découverte 1 
Motivation 2 Apprentissage 2 
Collaboration 3 Diversité 1 
Intérêt 1 Ludique 2 
Jeux 2 Nouveau	  camarade 1 
Compétences	  transversales 1 Respect 1 
Informatique 2 Humanoïde 1 
Programmation 4 Vite	  compliqué 1 
Construction 1 Problèmes	  informatiques	  (bug) 1 
Vie 1 S'amuser 1 
Formation	  continue 1 Apprendre	  autrement 1 
"Perd	  d'employe" 1 Technologie 1 
Hype 1 Ingénierie 1 
Futur 2 Différenciation 1 
Logique 1 Réflexion 2 
Déduction 1 Science 2 
Autres	  domaines 1 Recherche 1 
L’élève	  gère	  la	  réussite	  ou	  
l’échec	  de	  son	  activité	   1	  
Nécessité	  de	  trouver	  une	  
activité	  non	  académique	  pour	  
remplir	  l’OCOM	  sciences 
1 
Ouverture	  vers	  des	  carrières	  
professionnelles	  d'avenir	   1	  
Mon	  besoin	  d'échapper	  à	  la	  
monotonie	  de	  l'enseignement	  
avec	  de	  nouveaux	  défis 
1 
Permet	  d’approfondir	  le	  sujet	  
«	  électricité	  »,	  thème	  
important	  et	  difficile	  du	  PER	  
1	  
Un	  créneau	  dans	  lequel	  ni	  la	  
direction	  ni	  les	  parents	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Résumé 
Plusieurs enseignants tendent à l’utilisation de nouveaux outils en classe, pour changer des 
routines qui s’instaurent dans les enseignements et répondre à des difficultés auxquelles ils font 
face au quotidien : motiver les élèves, encourager la collaboration, enseigner de manière ludique 
pour que les enfants apprennent en ayant du plaisir.  
Nous trouvons ainsi des robots dans les classes depuis les années 70. Cependant, aucune 
mention à ces outils n’est faite dans le Plan d’études romand. Justifier la présence de robots en 
classe n’est alors pas aisé, mais les enseignants qui la convoquent font néanmoins des liens 
importants avec des compétences transversales et disciplinaires. Ainsi dans ce travail, certains 
enseignants délimitent au moyen d’une carte conceptuelle ou « mindmap » un champ dans 
lequel la convocation de la robotique pédagogique fait sens pour eux. De ces cartes ressortent 
surtout des compétences transversales que les élèves doivent développer dans le cadre de la 
formation générale dans le Plan d’études romand, les liens disciplinaires restant plutôt flous. 
De plus, si les robots peuvent devenir source de motivation pour les élèves, c’est également le 
cas pour les enseignants, qui trouvent là un moyen d’innover et une échappatoire à un quotidien 
peu stimulant après plusieurs années de carrière. 
 
Mots clés : robotique pédagogique, robots, carte conceptuelle, Plan d’études romand (PER), 
compétences transversales, compétences disciplinaires. 
 
